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@ Verfahren zur Steuerung der Absendung von Aufzugskabinen von der Haupthaltestelle bei
Aufwirtsspitzenverkehr.

@ Bei diesem Verfahren zur Steuerung der Absendung von Aufzugskabinen von der Haupthaltestelle
(HAUPTHALT) einer aus mindestens einem Aufzug bestehenden Aufzugsgruppe werden nach dem im Prozess-
rechner (RECHNER) implementierten Algorithmus (KONTROLLER) abhZingig von der Soll-Abfahriast die Férder-
leistung und das Soll-Zeitintervail berechnet und die berechneten Werte in dem Férderleistungsfeld beziehungs-
weise in dem Intervalifeld abgelegt. Aus den Daten des Sensors (SENSOR), der Aufzugssteuerung
(STEUERUNG.1) und der Ein-Ausgabeeinheit (TERMINAL) bestimmt der Algorithmus das Verkehrsaufkommen
auf der Haupthaltestelle und das Verkehrsaufkommen an der Zusteigekabine (KABINE.1), wobei abhingig von
dem hdheren der beiden Verkehrsaufkommen die Fdrderleistung berechnet wird. Anschiiessend sucht der
Algorithmus im Férderleistungsfeld die disser Férderleistung entsprechende Soll-Abfahriast. In analoger Weise
wird die mit der Soli-Abfahrlast indizierte Feldkomponente des Intervailfeides angesprochen und der Wert der
Feldkomponente dem Soll-Zeitintervall zugewiesen. Sobald die Bedingung Ist-Abfahrlast = Soll-Abfahrlast oder
die Bedingung Ist-Zeitintervall = Soll-Zeitintervalt erflillt ist. erfolgt die Absendung der Zusteigekabine.
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Die Erfindung betrifft ein Verfahren zur Steuerung der Absendung von Aufzugskabinen von der
Hauothaltestelle einer aus mindestens einem Aufzug bestehenden Aufzugsgruppe, wobei bei Aufwértsspit-
zenverkehr die Absendung der Aufzugskabinen von der Haupthaltestelie in AbhZngigkeit eines an den
luktuierenden Personenverkehr anpassbaren Absendeintervalls erfolgt.

Es ist eine Absendesteuerung flr eine aus mehreren Aufzligen bestehende Aufzugsgruppe nach EP-A3
) 030 183 bekannt, bei der sich das Absendeintervall auf eine approximative Umlaufzeit einer Aufzugskabi-
ne oder auf eine mittlere Umlaufzeit bezieht, die sich aus den drei vorangehenden, approximativen
Umlaufzeiten ergibt. Die Umlaufzeit wird durch die Anzahl der an der Bedienung der Haupthaltestelie
peteiligten Aufzugskabinen dividiert. Daraus ergibt sich sine mittlere Absendeintervallzeit. Die approximative
Umiaufzeit ist die voraussichtliche Zeit, die die Aufzugskabine fir die Auffahrt, die Bedienung der auf der
Haupthaltestelle registrierten Kabinenrufe und fUr die Rlckfahrt auf die Haupthaltestelle' bendtigt und wird
aus Gebdudeparametern, Anlageparametern und Bedienungsparametern berechnet. Fails die Aufzugskabine
~ach Ablauf der berechneten intervallzeit weniger als die halbe Nenniast aufweist, erfolgt in Funktion der auf
der Haupthaltestelle verfligbaren Kabinen eine Verklrzung der berechneten Intervailzeit. Falls die Aufzugs-
«abine nach Ablauf der berechneten Intervallzeit mindestens die halbe Nennlast aufweist, wird die berech-
rete Intervallzeit in gleicher Weise, mit jedoch einer anderen Gewichtung der verfligbaren Kabinen.
serklrzt.

Der Nachteil dieser bekannten Steuerung liegt darin, dass die gegenwiértige Absendeintervallzeit
aufgrund von approximativen, aus den Daten der Vergangenheit berechneten Umlaufzeiten bestimmt wird.
Damit 13sst sich das zur Bewdltigung des tatsdchlichen Verkehrsaufkommens nétige Absendeintervall
bestenfalls schétzen. Ein weiterer Nachteil liegt darin, dass die Steuerung nur zwischen einer Abfahrlast. die
kiemmer ist als die halbe Nennlast und einer Abfahrlast, die mindestens gleich der halben Nennlast ist.
unterscheidet und dabei die Intervallzeit aufgrund der auf der Haupthaltestelle verfligbaren Kabinen
verkiirzt. Daraus ergibt sich wiederum eine approximative Anpassung an die effektiven Schwankungen des
‘/erkehrsaufkommens. Beide Nachteile haben einen nicht optimalen Einsatz der Aufzugskabinen zur Folge.

Hier will die Erfindung Abhilfe schaffen. Die Erfindung, wie sie in den Anspriichen gekennzeichnet ist,
Zst die Aufgabe, ein Verfahren zu schaffen, bei dem das Transportangebot an die Transportnachfrage auf
cer Haupthaltestelle einer Aufzugsaniage angepasst wird.

Die durch die Erfindung erreichten Vorteile sind im wesentlichen darin zu sehen, dass die Aufzugspas-
sagiere dank der variablen FOrderkapazitdt der Aufzlige von einer benutzerfreundiichen Bedienung profitie-
~3n. Die dem Aufwértsspitzenverkehr angepasste Kabinenauslastung ermd&glicht einen reibungsfreien Ver-
kehrsaplauf auf der Haupthaltestelle.

im folgenden wird die Erfindung anhand von lediglich einen Ausflihrungsweg darstellenden Zsichnun-
gen ndher erldutert. Es zeigen:

Fig. 1 eine schematische Darstellung der am Verfahren beteiligten, aus den Aufzligen 1; 2 .. n
bestehenden Aufzugsgruppe,

Fig. 2 eine schematische Darstellung der am Verfahren beteiligten Datenquellen und Datensenken.

Fig. 3 ein Struktogramm eines Algorithmus flir die Absendung der der Aufzugsgruppe angehdrenden
Aufzugskabine,

Fig. 4 ein Struktogramm des Algorithmus zur Bestimmung des Verkehrsautkommens und
Tab. 1 eine Auflistung der am Verfahren beteiligten Konstanten, Statusvariabien. Variablen und Feldvariab-
len. )

Der besseren Uebersicht wegen werden im weiteren der Name des Algorithmus und die Namen der
Einnchtungen der Fig. 1, 2, 3 und 4 sowie die in der Spalte "Memo-Code" der Tab. 1 aufgefiihrten
Kurzzsichen der Konstanten, Statusvarnabilen, Variablen und Feldvariablen als Bezugszeichen verwendet. In
den Fig. 1. 2, 3 und 4 werden Bezugszeichen mit und ohne Indizes verwendet. Nicht indizierte Bezugszei-
chen weisen auf die aus n Aufzligen bestehende Aufzugsgruppe hin. Mit .1; .2 ... .n indizierte Bezugszei-
chen weisen auf die Aufziige 1; 2 ... n hin. Ein mit x indiziertes Bezugszeichen bezieht sich auf einen der
Aufzige 1: 2 ... n. In den Fig. 3 und 4 sind Schritte dargestellt, in denen gepriift wird, ob Konstanten.
Siatusvanabien oder Variablen die dreieckf6rmig umrahmten Bedingungen positiv oder negativ erfiillen. Ein
positives Ergeonis emner Prifung ist mit dem Bezugszeichen J, ein negatives Ergebnis einer Priifung st mit
Zam Beazugszercnen N im jewetligen Priifschritt gekennzeichnet.
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In der Fig. 1 ist eine aus den Aufzligen 1; 2 ... n bestehende Aufzugsgruppe dargestellt. Eine mit
MOTOR.1 bezeichnete Fordermaschine treibt eine Aufzugskabine KABINE.1 des Aufzuges 1 an. Die
Férdermaschine MOTOR.1 wird von einem Antriebssystem SYSTEM.1 mit elekirischer Energie versorgt,
das von einer Aufzugssteuerung STEUERUNG.1 gesteuert wird.

Zur Erfassung des auf einer Haupthaltestelle HAUPTHALT abgehenden, gebdudefiillenden Personen-
verkehrs sind als Ausflhrungsvarianten eines an der Aufzugskabine KABINE.1 angeordneten Sensors
SENSOR.1 Lastmesseinrichtungen oder Personenzidhleinrichtungen vorgesehen. Der Sensor SENSOR.1
steht mit der Aufzugssteuerung STEUERUNG.1 in Verbindung. Die Aufziige 2; 3 ... n mit den F8rderma-
schinen MOTOR.2; MOTOR.3 .. MOTOR.n, Antriebssystemen SYSTEM.2; SYSTEM.3 .. SYSTEM.,
Aufzugssteuerungen STEUERUNG.2; STEUERUNG.3 ... STEUERUNG.n, Sensoren SENSOR.2; SENSOR.3
... SENSOR.n und den nicht dargesteliten Aufzugskabinen KABINE.2; KABINE.3 ... KABINE.n entsprechen
im Aufbau und in ihrer Funktionsweise dem Aufzug 1. Ein mit SENSOR bezeichneter Sensor erfasst auf der
Haupthaltestelle HAUPTHALT den ankommenden, gebdudeflilenden Personenverkehr. Ein Prozessrechner
RECHNER steht mit den Aufzugssteuerungen STEUERUNG.1; STEUERUNG.2 ... STEUERUNG.n, mit dem
Sensor SENSOR und mit einer Ein--Ausgabesinheit TERMINAL in Verbindung. Ein im Prozessrechner
RECHNER impiementierter Algorithmus KONTROLLER steuert die Absendung der Aufzugskabinen KABI-
NE.1; KABINE.2 ... KABINE.n.

In der Fig. 2 sind der im Prozessrechner RECHNER implementierte Aigorithmus KONTROLLER und die
am Verfahren beteiligten Datenquellen und Datensenken dargestelit. Auf der Haupthaltestelle HAUPTHALT
sind fUr die Erfassung des ankommenden, geb&udefiillenden Personenverkehrs als Ausflihrungsvarianten
des Sensors SENSOR Lichtschranken, Drehkreuze, Infrarotdetektoren, Felddetektoren oder Rufregistrierein-
richtungen vorgesehen. Der von der Haupthaltestelle HAUPTHALT abgehende, gebdudefiiliende Personen-
verkehr wird von den an den Aufzugskabinen KABINE.1; KABINE.2 ... KABINE.n angeordneten Sensoren
SENSOR.1; SENSOR.2 ... SENSOR.n erfasst und an die Aufzugssteuerungen STEUERUNG.1; STEUE-
RUNG.2 .. STEUERUNG.n weitergegeben. Im Verfahren ben&tigte Konstanten sind frei wéhlbar und
werden dem Algorithmus KONTROLLER mittels der Ein-‘Ausgabeeinheit TERMINAL mitgeteilt. Von dem
Sensor SENSOR erfasste Zielrufe DCL und von den Sensoren SENSOR.1; SENSOR.2 ... SENSOR.n
erfasste Ist-Abfahriasten LFB.1; LFB.2 ... LFB.n werden vom Algorithmus KONTROLLER importiert und
weiterverarbeitet. Die 'm Algorithmus KONTROLLER verwendeten Konstanten Kalibrierfaktor 1 CF1, Kali-
brierfaktor 2 CF2, Kalibrierfakior 3 CF3, Kalibrierfaktor 4 CF4, Kalibrierfaktor 5 CF5, Kalibrierfaktor 6 CF6,
Nennlast LCC, minimale F@rderleistung MTC, Anzahl Aufzlige NOC. Anzahl Stockwerke NOF, Zusteigerba-
sis PAB sind Uber die Ein-Ausgabeeinheit TERMINAL frei wihibar. Die Aufzugssteuerungen STEUE-
RUNG.1; STEUERUNG.2 ... STEUERUNG.n exportieren Statusvariablen Aufzug Start CS.1; CS.2 ... CS.n,
Datenanfrage DR.1; DR.2 .. DR.n nach dem Algorithmus KONTROLLER und importieren aus dem
Algorithmus KONTROLLER Statusvariablen Tlrschliessbefehl DC.1; DC.2 ... DC.n.

In einer ersten Schrittfolge kreiert der Algorithmus KONTROLLER e F&rderleistungsfeld TCA und ein
Intervalifeld IVA. In einem ersten Durchiauf der ersten Schrittfolge wird abhZingig von einer Soll-Abfahriast
SL eine Forderleistung TC und ein Soll-Zeitintervall 1V bestimmt, wobei der Wert von SL gleich eins ist. Der
Wert der berechneten Forderleistung TC beziehungsweise des berechneten Soil-Zeitintervalls IV wird in
einer mit dem Index SL bezeichneten Feldkomponente, die mit dem Symbol [ ] dargestellt ist, des
F&rderleistungsfeldes TCA beziehungsweise des Intervalifeldes IVA abgelegt. Das Symbol : = bedeutet eine
Zuweisung des rechts vom Symbol stehenden Wertes an die links vom Symbot stehende Variable. In den
weiteren Durchidufen der ersten Schrittfolge wird SL jeweils um eins erhdht. Die erste Schrittfolge wird so
oft durchlaufen, bis SL den Wert LCC erreicht hat. In einer zweiten Schrittfolge bereitet der Algorithmus
KONTROLLER die zur Steuerung der Absendung nétigen Daten auf. Dabei wird ein Verkehrsaufkommen
UT abhingig von den aus dem Sensor SENSOR importierten Zielrufen DCL und ein Verkehrsaufkommen
UT abhidngig von der aus der Aufzugssteuerung STEUERUNG.x importierten Ist-Abfahrlast LFB.x der
Zusteigekabine (KABINE.x) bestimmt. Anschliessend berechnet der Algorithmus KONTROLLER aus dem
hdheren der beiden Verkehrsautkommen UT die Fdrderleistung TC und prift, ob diese wertméssig
mindestens der minimalen F&rderleistung MTC entspricht. Die der aus dem Verkehrsaufkommen UT
bestimmten Fdrderleistung TC entsprechende Soll-Abfahrlast SL wird aus dem F&rderieistungsfeld TCA
ermittelt. In analoger Weise erfoigt die Ermittlung des Soll-Zeitintervalls V. In einer dritten Schrittfolge
wertet der Algorithmus KONTROLLER die nun bekannten Daten zur Steuerung der Absendung aus. Die Ist-
Abfahrlast LFB.x wird solange mit der Soli-Abfahrlast SL verglichen, bis Gleichheit zwischen Ist und Soll
herrscht. Gleichzeitig erfolgt ein Vergleich zwischen einem Ist-Zeitintervall IT und dem Soll-Zeitintervall 1V.
Ein Oder-Operator verbindet beide Bedingungen, scdass entweder bei Gleichheit von LFB.x = SL oder bei
Gleichhett von IT = IV der Tlrschliessbefehl DC.x nach der Aufzugssteuerung STEUERUNG.x exportiert
wird, die die Zusteigekabine (KABINE.x) absendet.
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Fig. 3 zeigt die Struktur und den sequentiellen Ablauf des Algorithmus KONTROLLER. In einem Schritt
S1 werden in bekannter Weise alle im Algorithmus KONTROLLER verwendeten Konstanten und Variablen
ginmalig in den Ausgangszustand gebracht. [m Schritt S2 wird eine die Schritte 83: S4 ... S6 umfassende
arationsprozedur zur Berechnung der Forderleistung TC und des Soll-Zeitintervalls |V sowie zur Kreation
der Datenfelder Férderleistungsfeld TCA und Intervallfeld IVA ausgefiihrt. In einem ersten Durchlauf der im
Schntt S2 dargestellten lterationsprozedur wird der Wert der zur Laufvariablen gemachten Soll-Abfahriast
SL. auf eins. in einem zweiten Durchlauf auf zwei gesetzt und so weiter, bis die Herationsprozedur LCC-mal
durchiaufen ist. Im Schritt S3 wird die F&rderleistung TC in Funktion der Soll-Abfahriast SL berechnet. Die
zur Berechnung der einschliesslich Beschleunigungs-, Verz8gerungs-, Tir- und Aussteigeverluste wird mit
m Sekunden veranschlagt. Aus der Haltzahl und der Haltzeit {dsst sich die Umlaufzeit berechnen. Die im
Schritt 83 benutzte Formel fir die Berechnung der Fdrderieistung TC ergibt sich aus der Beziehung
Fxrderleistung = Abfahriast Umlaufzeit. Im Schritt S4 erfolgt abhdngig von dem Kalibrierfaktor 2 CF2. der
Scil-Abfahrlast SL, der Forderleistung TC und von der Anzahl Aufzlige NOC die Berechnung des Soll-
Zeaitintervalls IV. Im Schritt S5 beziehungsweise im Schritt S6 wird die im Schritt 83 berechnete Firderlei-
stung TC beziehungsweise das im Schritt S4 berechnete Soll-Zeitintervall [V im Fdrderleistungsfeld TCA
teziehungsweise im Intervallfeld IVA abgelegt. Dabei werden bei jedem Durchlauf der lterationsprozedur die
terechneten Werte den mit SL indizierten Feldkomponenten der eindimensionalen Datenfelder zugewiesen.

Der Steuerzyklus beginnt mit dem Schritt S7, in dem gepriift wird, ob die aus den Aufzugssteuerungen
STEUERUNG.1: STEUERUNG.2 .. STEUERUNG.n importierten, mit dem Oder-Operator V verkniipften
Statusvariablen Aufzug Start CS.1; CS.2 ... CS.n eine Eins aufweisen. Ein positives Ergebnis der Prifung
rachtfertigt den im Schritt S8 gezeigten Start des Ist-Zeitintervalls IT. Im Schritt 89 wird gepriift. ob von
ainer der Aufzugssteuerungen STEUERUNG.1; STEUERUNG.2 ... STEUERUNG.n mittels der Statusvariab-
len Datenanfrage DR.1; DR.2 .. DR.n Daten verlangt werden. Die Daten verlangende Aufzugssteuerung
STEUERUNG.x wird dabei identifiziert. Damit kennt der Algorithmus KONTROLLER den Index der in
spdteren Schritten zu importierenden Ist-Abfahriast LFB.x und des in spéteren Schritten zu exportierenden
Tlirschiiessbefehls DC.x. Ein positives Ergebnis der Priifung rechtfertigt die Ausflhrung der in Fig. 4
griduterten Schritte $10; S11 ... 828, in denen das Verkehrsautfkommen UT abhéngig vom geb&udefiillen-
den Personenverkehr bestimmt wird. Die Fdrderleistung TC wird im Schritt S29 aus dem Kalibrierfaktor 5
CF5 und dem Verkehrsautkommen UT berechnet. Die vom Verkehrsautfkommen UT abh#ngige Fdrderlei-
stung TC wird im Schritt S30 geprift, ob sie wertmissig mindestens der minimalen Fdrderleistung MTC
sntspricht. Ein negatives Ergebnis der Priifung rechtfertigt die Ausilihrung des Schrittes $39, worin der Soll-
Abfahriast SL und dem Soll-Zeitintervall IV vorherbestimmte Werte zugeordnet werden. Nach Abschluss des
Schnttes S39 flihrt der Algorithmus KONTROLLER den Steuerzykius im Schritt S36 weiter. Ein positives
Ergebrus der im Schritt S30 durchgefiihrten Priifung rechtfertigt die Ausfilhrung der Schrittfolge S31: S32 ...
S38. Im Schritt S31 wird die Soll-Abfahriast SL auf nuil zurlickgesetzt. In einem ersten Durchlauf der im
Schriit 832 dargestellten und den Schritt S33 umfassenden lterationsprozedur wird die Soli-Abfahriast SL
auf ains gesetzt und die mit SL indizierte Feldkomponente des Fdrderleistungsfeldes TCA mit der aufgrund
aes Verkehrsautkommens UT berechneten Férderleistung TC verglichen. Bei jedem Durchiauf der ltera-
ucnsorozedur wird die zur Laufvariable gemachte Soll-Abfahriast SL um eins erhdht und damit die mit SL
incizierte Feldkomponente selektioniert. Die lterationsprozedur des Schrittes S32 wird so oft wiederholt, bis
die 'm F8rderleistungsfeld TCA abgelegte Fdrderleistung TC der aufgrund des Verkehrsautkommens UT
berechneten Fdrderleistung TC entspricht. Im Schritt S34 wird die mit SL indizierte Feldkomponente des
intervallfeldes IVA angesprochen und der Komponentenwert der Variablen Soll-Zeitintervall IV zugewiesen.
Das aufgrund der im Schritt S32 und S33 bestimmten Abfahriast SL im Intervailfeld IVA angesprochene
Sok-Zeitintervall IV wird im Schritt S35 mit dem Kalibrierfaktor 8 CF6 kalibriert. Die im Schritt S36
dargestellte lterationsprozedur prift im Schritt S37 die Ist-Abfahrlast LFB.x der Zusteigekabine (KABINE.x)
und das Ist-Zeitintervall IT solange, bis entweder die Ist-Abfahrlast LFB.x gleich der Soll-Abfahrlast SL oder
das Ist-Zeitintervall IT gleich dem Soli-Zeitintervall 1V ist. Sobald eine der beiden Bedingungen erflillt ist,
~ird tm Schritt S38 der Tirschliessbefehl DC.x nach der Aufzugssteuerung STEUERUNG.x exportiert, die
die Zusteigekabine (KABINE.x) absendet. Damit ist ein Steuerzykius des Algorithmus KONTROLLER
beendet.

Fig. 4 zeigt die Struktur und den sequentiellen Ablauf des Algorithmus KONTROLLER zur Bestimmung
des Verkehrsaufkommens UT. In den Schritten S10; S11 ... S14 werden die zur Bestimmung des
Verkehrsautkommens UT notwendigen Variablen vorbereitet, indem im Schritt S10 und S11 die Variable
Zusteigerrufe PCL und die Variable Zusteiger PCA auf null zurlickgesetzt werden. Im Schritt S12 importiert
aer Algonthmus KONTROLLER die vom Sensor SENSOR erfassten Zielrufe DCL. Im Schritt $13 und S14
werden gen ber der Erfassung des Verkehrsaufkommens UT verwendeten Variablen Zielrufear DCLaLT und
Ist-Abfahriasta,r LFB.xar die zu Beginn der Erfassung akiuellen Zielrufe DCL und die zu Beginn der
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Erfassung aktuelle Ist-Abfahrlast LFB.x zugeordnet. Mit dem Start der Zusteigezeit PAT im Schritt S15 wird
die Erfassung des Verkehrsaufkommens UT eingeleitet. Im Schritt S16 wird eine die Schritte S17; S18 ...
824 umfassende lterationsprozedur zur Erfassung der wahrend der Zusteigezeit PAT stattgehabten Aende-
rung hinsichtlich Zielrufen DCL und Ist-Abfahrlast LFB.x ausgeflihrt. In einem ersten Durchlauf der im Schritt
S16 dargesteliten lterationsprozedur werden im Schritt S17 die aktuellen Zielrufe DCL importiert und im
Schritt S18 aus den aktuellen Zielrufen DCL und den alten Zielrufen DCLacr eine Rufdifferenz DDC
berechnet. Anschliessend werden im Schritt S19 die aktuellen Zieirufe DCL den alten Zielrufen DCLar
zugeordnet. Im Schritt S20 wird die Rufdifferenz DDC den bereits erfassten Zusteigerrufen PCL aufsum-
miert. In den Schritten S21; S22 ... S24 ist ein Ablauf dargestellt, der mit dem in den Schritten S17; S18 ...
S20 gezeigten Ablauf identisch ist und in dem im wesentlichen eine Zusteigerdifferenz LD berechnet und
diese den bereits erfassten Zusteigern PCA aufsummiert wird. Die im Schritt S16 dargestelite lterationspro-
zedur wird so oft durchiaufen bis entweder die Zusteigerrufe PCL oder die Zusteiger PCA den Wert der aus
der Ein-'Ausgabeeinheit TERMINAL importierten Zusteigerbasis PAB erreicht haben. Mit dem Stop der
Zusteigezeit PAT im Schritt S25 wird die Erfassung des Verkehrsaufkommens UT abgeschlossen. Im Schritt
S26 wird geprlft, ob wahrend der Zusteigezeit PAT mehr Zusteigerrufe PCL als Zusteiger PCA erfasst
wurden. Ein positives Ergebnis der Priifung rechtfertigt die Ausflihrung des Schrittes S27, in dem aus den
Zusteigerrufen PCL und der Zusteigezeit PAT das Verkehrsaufkommen UT beispieisweise auf flinf Minuten
hochgerechnet wird. Ein negatives Ergebnis der Prifung des Schrittes S26 rechtfertigt die Ausfiihrung des
Schrittes S28. in dem aus den Zusteigern PCA und der Zusteigezeit PAT das Verkehrsaufkommen UT
beispielsweise auf flinf Minuten hochgerechnet wird. Nach Abschluss des Schrittes S27 oder S28 fiihrt der
Algorithmus KONTROLLER den Steuerzyklus im Schritt S29 weiter.
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Tab. 1
Memo-Code Konstante
CF1 Kalibrierfaktor 1
CF2 Kalibrierfakior 2
CF3 Kalibrierfaktor 3
CF4 Kalibrierfaktor 4
CF5 Kalibrierfaktor 5
CF6 Kalibrierfaktor 6
LCC Nenniast
MTC Minimale Forderleistung
NOC Anzah! Aufzlige
NOF Anzahl Stockwerke
PAB Zusteigerbasis
Memo-Code Statusvariable
Cs Aufzug Start
DC Tirschliessbefehi
DR Datenanfrage
Memo-Code Variable
DCL Zielrufe
DDC Rufdifferenz
IT Ist-Zeitintervall
v Soll-Zeitintervall
LD Zusteigerdifferenz
LFB Ist-Abfahriast
PAT Zusteigezeit
PCA Zusteiger
PCL Zusteigerrufe
SL Soll-Abfahrlast
TC Férderleistung
uT Verkehrsaufkommen
Memo-Code Feldvariable
IVA Intervalifeld
TCA F&rderleistungsfeld

1. Verfahren zur Steuerung der Absendung von Aufzugskabinen (KABINE.1; KABINE.2 ... KABINE.n)
son singr Haupthaltestelle (HAUPTHALT) einer aus mindestens einem Aufzug bestehenden Aufzugsgruppe.
w~ober bei Aufwirtsspitzenverkehr die Absendung der Aufzugskabinen (KABINE.1; KABINE.2 ... KABINE.n)
von der Haupthaltestelle (HAUPTHALT) in Abhingigkeit eines an den flukiuierenden Personenverkehr
anpassbaren Absendeintervalls erfoigt,
dadurch gekennzeichnet,

- dass der auf der Haupthaltestelle (HAUPTHALT) ankommende, gebdudefiillende Personenverkehr mittels
einer Verkehrsmessung und der auf der Haupthaltestelle (HAUPTHALT) abgehende, gebdudefiillende
Personenverkehr mittels einer Verkehrsmessung erfasst wird,

- dass Datenfelder mit vorherbestimmten Daten Uber FSrderleistungen, Abfahrlasten und Zeitintervalle nach
zrem Algonthmus (KONTROLLER) kreiert werden,

- 1ass abhdngig von den Daten der Verkehrsmessungen und abh#ingig von den Daten der Datenfelder
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Abfahriast- und Zeitintervall-Sollwerte nach dem Algorithmus
(KONTROLLER) bestimmt werden und
- dass bei Erreichen der Sollwerte die Absendung der Zusteigekabine (KABINE.x) erfolgt.

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet,
- dass der Algorithmus (KONTROLLER) abhdngig von einer Berechnung mit einer Soll-Abfahrlast (SL) als
Laufvariable eine Forderieistung (TC) bestimmt und
- dass der Algorithmus (KONTROLLER) die berechnete Fdrderleistung (TC) in einem Fdrderleistungsfeld
(TCA) abiegt.

3. Verfahren nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet,
- dass der Algorithmus (KONTROLLER) abhidngig von einer Berechnung mit der Soll-Abfahrlast (SL) als
Laufvariable ein Soli-Zeitintervall (IV) bestimmt und
- dass der Algorithmus (KONTROLLER) das berechnete Soll-Zeitintervall (IV) in einem Intervallfeld (IVA)
ablegt.

4. Verfahren nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet,
dass der Algorithmus (KONTROLLER) mit dem von der vorangehenden Absendung einer Aufzugskabine
abhidngigen Start eines Ist-Zeitintervalls (IT) einen Steuerzyklus sinleitet und bei keiner Datenanfrage (DR.x)
den Steuerzykius beendet.

5. Verfahren nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet,
- dass die den ankommenden, gebdudefiilenden Personenverkehr erfassende Verkehrsmessung auf der
Haupthaltestelle (HAUPTHALT) erfoigt,
- dass die den abgehenden, gebidudefillenden Personenverkehr erfassende Verkehrsmessung an der
Zusteigekabine (KABINE.x) erfolgt und
- dass der Algorithmus (KONTROLLER) bei einer Datenanfrage (DR.x) aus den Daten der Verkehrsmessun-
gen abhingig von einer Berechnung ein Verkehrsaufkommen (UT) bestimmt.

6. Verfahren nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet,
dass der Algorithmus (KONTROLLER) abhédngig von siner Berechnung eine vom Verkehrsautkommen (UT)
abhingige Férderleistung (TC) bestimmt.

7. Verfahren nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet,
dass der Algorithmus (KONTROLLER) bei vom Verkehrsaufkommen (UT) abhdngigen Férderleistungen, die
kleiner sind als eine minimale F&rderleistung (MTC), der Soll-Abfahriast (SL) und dem Soll-Zeitintervall (1V)
vorherbestimmte Werte zuordnet. ’

8. Verfahren nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet,
dass der Algorithmus (KONTROLLER) aufgrund der vom Verkehrsaufkommen (UT) abh&ngigen Forderlei-
stung (TC) die Soll-Abfahriast (SL) aus dem Fdrderieistungsfeld (TCA) bestimmt.

9. Verfahren nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet,
dass der Algorithmus (KONTROLLER) aufgrund der aus dem F&rderieistungsfeid (TCA) bestimmten Soll-
Abfahrlast (SL) das Soll-Zeitintervall (IV) aus dem Intervallfeld (IVA) bestimmt.

10.Verfahren nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet,
dass der Algorithmus (KONTROLLER) das aus dem Intervalifeld (IVA) bestimmte Soll-Zeitintervall (IV)
abhéngig von einem Kalibrierfaktor 6 (CF6) kalibriert.

11.Verfahren nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet,
dass der Algorithmus (KONTROLLER) bei der Beladung der Zusteigekabine (KABINE.x) eine aus der
Aufzugssteuerung (STEUERUNG.x) importierte Ist-Abfahrlast (LFB.x) mit der aus dem Fd&rderleistungsfeld
(TCA) bestimmten Soll-Abfahrlast (SL) vergleicht. -

12.Verfahren nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet,
dass der Algorithmus (KONTROLLER) bei der Beladung der Zusteigekabine (KABINE.x) das durch die
vorangehende Absendung siner Aufzugskabine gestartete Ist-Zeitintervall {IT) mit dem kalibrierten Soll-
Zeitintervall (1V) vergleicht.
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13.Verfahren nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet,
dass der Algorithmus (KONTROLLER) bei der Beladung der Zusteigekabine (KABINE.x) bei Gleichheit der
Ist-Abfahrlast (LFB.x) und der Soll-Abfahrlast (SL) oder bei Gleichheit des Ist-Zeitintervalls (IT) und des Soll-
Zatintervalls (1V) einen TUrschliessbefeh! (DC.x) nach der Aufzugssteuerung (STEUERUNG.x) exportiert.

14 Verfahren nach Anspruch 2, )
dadurch gekennzeichnet,
=ass die FSrderleistung (TC) nach der Gleichung

CFl « SL

T+ NOF (1= (NOF-1/NOF) ™

TC )

perechnet ist. worin CF1 ein Kalibrierfaktor 1, SL die Soll-Abfahriast, und NOF eine von den Aufzugskabinen
tKABINE.1: KABINE.2 ... KABINE.n) bediente Anzah! Stockwerke ist.

15.Verfahren nach Anspruch 2,
dadurch gekennzeichnet,
aass die berechnete Forderleistung (TC) in den mit SL indizierten Feldkomponenten des eindimensionalen
FZrderleistungsfeldes (TCA) abgelegt ist.

16.Verfahren nach Anspruch 3,
dadurch gekennzeichnet,
dass das Soll-Zeitintervall (IV) nach der Gleichung IV = CF2 ¢ SLTC * NOC berechnet ist, worin CF2 ein
Kalibnerfaktor 2, SL die Soll-Abfahrlast, TC die Fdrderleistung und NOC eine der Aufzugsgruppe zugehbri-
3¢ Anzahl Aufziige ist.

17.Verfahren nach Anspruch 3,
dadurch gekennzeichnet,
dass das berechnete Soll-Zeitintervall (IV) in den mit SL indizierten Feldkomponenten des eindimensionalen
intervalifeldes (IVA) abgelegt ist.

18.Verfahren nach Anspruch 4,
dadurch gekennzeichnet,
dass der Start des Ist-Zeitintervalls (IT) von der logischen Funktion CS.1 V CS.2 V ... V CS.n = 1 abhingig
ist. worin CS.1 eine Statusvariable Aufzug Start der ersten Aufzugssteuerung (STEUERUNG.1), CS.2 ene
Statusvariable Aufzug Start der zweiten Aufzugssteusrung (STEUERUNG.2) und CS.n eine Statusvariable
Aufzug Start der n-ten Aufzugssteuerung (STEUERUNG.n) ist.

19.Verfahren nach Anspruch 5,
dadurch gekennzeichnet.
dass die den ankommenden, gebdudeflilenden Personenverkehr erfassende Verkehrsmessung mittels
sinem auf der Haupthaltestelle (HAUPTHALT) angeordneten Sensor (SENSOR) mit Eigenschaften zur
Dstektion von gebdudefiillenden Aufzugspassagieren erfoigt.

20.Verfahren nach Anspruch 5,
dadurch gekennzeichnet,
aass die den abgehenden, gebdudefiillenden Personenverkehr erfassende Verkehrsmessung mittels einem
an der Zusteigekabine (KABINE.x) angeordneten Sensor (SENSOR.x) mit Eigenschaften zur Detektion von
Zusteigern erfolgt.

21 Verfahren nach Anspruch 5,
dadurch gekennzeichnet,
aass der Algorithmus (KONTROLLER) das Verkehrsaufkommen (UT) je aus den Daten der Verkehrsmes-
sung nach Anspruch 19 und aus den Daten der Verkehrsmessung nach Anspruch 20 bestimmt und dabei
fr die Berechnung der Férderleistung (TC) das hGhere Verkehrsaufkommen (UT) beriicksichtigt.

22.Verfahren nach Anspruch 6,
dadurch gekennzeichnet,
dass die vom Verkehrsautkommen (UT) abhingige Forderleistung (TC) nach der Gleichung TC = CF5 °*
UT berechnet ist, worin CF5 sin Kalibrierfaktor 5 und UT das Verkehrsaufkommen ist.

23.Verfahren nach Anspruch 8,
dadurch gekennzeichnet,
Zass zur Bestimmung der Soll-Abfahrlast (SL) aus dem Fd&rderleistungsfeld (TCA) die mit SL indizierte
Feidkomponente selektioniert wird, die wertmissig mit der vom Verkehrsaufkommen (UT) abhingigen
FZrderleistung (TC) identisch ist.
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24.Verfahren nach Anspruch 9,
dadurch gekennzeichnet,
dass zur Bestimmung des Soll-Zeitintervalls (IV) die SL-te Feldkomponente des Intervallfeldes (IVA)
angesprochen und der Komponentenwert der Variablen Soll-Zeitintervall (1V) zugewiesen wird.

25 Verfahren nach Anspruch 19,
dadurch gekennzeichnet,
- dass der Sensor (SENSOR) eine Rufregistriereinrichtung ist und
- dass die von ihr erzeugten Daten mittels der Variablen Zielrufe (DCL) vom Algorithmus (KONTROLLER)
importiert werden.

26.Verfahren nach Anspruch 20,
dadurch gekennzeichnet,
- dass der Sensor (SENSOR.x) zur Detektion von Zusteigern eine Lastmesseinrichtung ist und
- dass die von ihr erzeugten Daten mittels der Variablen lIst-Abfahrlast (LFB.x) vom Aigorithums
(KONTROLLERY) importiert werden.

27.Verfahren nach Anspruch 21,
dadurch gekennzeichnet,
dass der Algorithmus (KONTROLLER) auf eine Datenanfrage (DR.x) eine Zusteigezeit (PAT) startet und
nach Eintreffen einer Anzahl von aus den Zielrufen (DCL) bestimmten Zusteigerrufen (PCL) oder nach
Eintreffen einer Anzahl von aus der Ist-Abfahrlast (LFB.x) bestimmten Zusteigern (PCA) die Zusteigezeit
(PAT) stoppt.

28.Verfahren nach Anspruch 21,
dadurch gekennzeichnet,
dass das Verkehrsaufkommen (UT) nach der Gleichung UT = PCL * CF3 : PAT berechnet ist, worin PCL
eine Anzahl Zusteigerrufe, CF3 ein Kalibrierfakior 3 und PAT die gemessene Zusteigezeit ist.

29.Verfahren nach Anspruch 21,
dadurch gekennzeichnet,
dass das Verkehrsaufkommen (UT) nach der Gleichung UT = PCA * CF4 : PAT berechnet ist, worin PCA
eine Anzahi Zusteiger, CF4 ein Kalibrierfaktor 4 und PAT die gemessene Zusteigezeit ist.

30.Verfahren nach Anspruch 27,
dadurch gekennzeichnet,
- dass die Anzahl der Zielrufe (DCL) oder die Anzahl der Zusteiger (PCA) mittels einer Konstanten
Zusteigerbasis (PAB) wahlbar ist und
- dass die Zusteigerbasis (PAB) mindestens einen Zielruf (DCL) oder mindestens einen Zusteiger (PCA)
umfasst.

31.Verfahren nach Anspruch 27,
dadurch gekennzeichnet,
dass der Algorithmus (KONTROLLER) die Zusteigerrufe (PCL) aus einer aufsummierten Rufdifferenz (DDC)
bestimmt, die nach der Gleichung DDC = DCL - DCLat berechnet ist, worin DCL der momentane Stand
der Zielrufe und DCLa.t der vorherige Stand der Zielrufe ist.

32.Verfahren nach Anspruch 27,
dadurch gekennzeichnet,
dass der Algorithmus (KONTROLLER) die Zusteiger (PCA) aus einer aufsummisrten Zusteigerdifferenz (LD)
bestimmt, die nach der Gleichung LD = LFB.x - LFB.xa. 7 berechnet ist, worin LFB.x der momentane Stand
der Ist-Abfahrlast und LFB.xa 1 der vorherige Stand der Ist-Abfahrlast ist.
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Fig.3
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